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Erntemas chine 

Die Erfindung betrifft eine Erntemaschine mit einer 
Zuf iihreinrichtung, die betreibbar ist, einer Gutbearbeitungs- 
einrichtung Erntegut zuzufuhren, und mit einer Steuerung, die 
eingerichtet ist, basierend auf der erfassten Drehzahl der Gut- 
bearbeitungseinrichtung bzw. Zuf iihreinrichtung eine Stellgrofte 
zu erzeugen, die bei einer Abweichung des Verhaltnisses 
zwischen der Drehzahl der Zuf iihreinrichtung und der Drehzahl 
der Gutbearbeitungseinrichtung von einem Solldrehzahlverhaltnis 
bewirkt, dass die Differenz zwischen dem Soli- und dem 
Istdrehzahlverhaltnis zumindest verringert wird. 

In der DE 196 32 977 A wird ein Feldhacksler eingangs genannter 
Art beschrieben, bei dem die Drehzahlen der Hackseltrommel und 
der Einzugswalzen durch Sensoren erfasst werden. Der Quotient 
der Drehzahlen, der ein Mali fur die Schnittlange des gehacksel- 
ten Gutes ist, wird mit einem vorgegebenen Sollwert verglichen. 
Im Falle einer Abweichung wird die Drehzahl der Einzugswalzen 
und/oder der Hackseltrommel derart variiert, dass die Differenz 
zwischen dem Soil- und dem Istdrehzahlverhaltnis zumindest 
verringert wird. Dazu werden die Hackseltrommel und/oder die 
Einzugswalzen hydraulisch angetrieben. Die Geschwindigkeit 
dieser Elemente wird somit geregelt, was nachteilige Regel- 
schwingungen mit sich bringen kann. Aufterdem ist ein Sensor fur 
die Geschwindigkeit der Einzugswalzen erf orderlich, der an 
einer Stelle anzuordnen ist, an der er dem Einfluss von 
Vibrationen und Pf lanzensaf ten ausgesetzt ist. Er weist somit 
eine relativ geringe Lebensdauer auf, falls nicht auf sehr 
preisauf wandige Ausf uhrungsf ormen zuriickg'egrif f en wird. 

Das der Erfindung zu Grunde liegende Problem wird darin 
gesehen, eine andere Moglichkeit aufzuzeigen, die Schnittlange 
bei einem Feldhacksler konstant zu halten. 

Dieses Problem wird er f indungsgemafi durch die Lehre der Patent - 
anspruche 1 und 9 gelost, wobei in den weiteren Patentan- 



919 8 DE Prio Appl . doc 



spruchen Merkmale aufgefuhrt sind, die die Losung in vor- 
teilhafter Weise weiterentwickeln . 

Es wird vorgeschlagen, dass die Steuerung eine Stellgrolie fur 
die Zufuhreinrichtung erzeugt, die nicht auf einer gemessenen 
Drehzahl bzw. Fordergeschwindigkeit der Zufuhreinrichtung 
basiert. Es wird somit eine „open-loop"-Schleif e verwendet, fur 
die kein Sensor zur Erfassung der Drehzahl der Zufuhr- 
einrichtung erforderlich ist. Die Geschwindigkeit der 
Zufuhreinrichtung wird selbsttatig an eine geanderte Geschwin- 
digkeit der Gutbearbeitungseinrichtung angepasst. Alternativ 
wird die Drehzahl der Gutbearbeitungseinrichtung unabhangig von 
einer Messung ihrer Drehzahl gesteuert. 

Auf diese Weise erubrigt sich ein Sensor zur Erfassung der 
Drehzahl der Zufuhreinrichtung oder Gutbearbeitungseinrichtung, 
der an einer Stelle anzuordnen ist, an der er Vibrationen und 
Einflussen von Pf lanzensaf ten ausgesetzt ware. Bei der 
erf indungsgemalien Erntemaschine sind keine Regelschwingungen zu 
erwarten, da auf eine Ruckkopplung verzichtet wird. 

Der Steuerung werden Inf ormationen bezuglich der Drehzahl der 
Gutbearbeitungseinrichtung und des Sollwertes des Verhaltnisses 
zwischen der Drehzahl bzw. Fordergeschwindigkeit der Zufuhr- 
einrichtung und der Drehzahl der Gutbearbeitungseinrichtung 
zugefuhrt. Das genannte Verhaltnis enthalt im Falle einer 
hackselnden Gutbearbeitungseinrichtung eine Information uber 
die Schnittlange . Anhand der beiden genannten Inf ormationen 
bzw. Signale bestimmt die Steuerung die Stellgrolie, die der 
Zufuhreinrichtung zugefuhrt wird. Dabei kann eine Tabelle oder 
Liste oder ein Algorithmus (d. h. Gleichungen, anhand derer die 
Stellgrolie berechnet wird) verwendet werden, urn aus den zwei 
Inf ormationen die Stellgrolie abzuleiten. Es ware im Ubrigen 
auch denkbar, die Geschwindigkeit der Zufuhreinrichtung zu 
erfassen und basierend auf ihr und dem Solldrehzahlverhaltnis 
unabhangig von der Drehzahl der Gutbearbeitungseinrichtung eine 
Stellgrolie zu erzeugen, die eine Anpassung der Drehzahl der 
Gutbearbeitungseinrichtung bewirkt . 
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Bei verschiedenen Ausf uhrungsf ormen wird die Antriebsleistung 
der Zufuhreinrichtung oder der Gutbearbeitungseinrichtung 
vollstandig oder teilweise von einem hydrostatischen Antriebs- 
motor bereitgestellt, der eine verstellbare Ausgangsdrehzahl 
ermoglicht. Ein derartiger Antriebsmotor wird in der Regel 
durch eine Pumpe mit unter Druck stehendem Hydraulikf luid 
versorgt . Die Drehzahl, mit der die Pumpe angetrieben wird, 
beeinflusst in einem gewissen Maft die Drehzahl des 
Antriebsmotors . Es bietet sich daher an, der Steuerung eine 
Information hinsichtlich der Drehzahl zuzufiihren, mit der die 
Pumpe angetrieben wird. Die Steuerung legt die Stellgrofte fur 
die Zufuhreinrichtung oder Gutbearbeitungseinrichtung anhand 
dieser Information fest, so dass der Einfluss der Antriebs- 
drehzahl der Pumpe berucksichtigt wird. 

Im Konkreten kann der Antriebsmotor die Zufuhreinrichtung oder 
Gutbearbeitungseinrichtung direkt oder liber ein dazwischen 
geschaltetes Getriebe mit festem oder umschaltbarem 
Ubersetzungsverhaltnis antreiben, iiber das der Steuerung eine 
Information vorliegt bzw. das im Falle eines schaltbaren 
Getriebes iiber einen mit der Steuerung verbundenen Sensor zur 
Erfassung der Schaltstellung und/oder des Uberset zungsverhalt- 
nisses des Getriebes erfasst wird. Bei anderen Ausfuhrungs- 
formen treibt der Antriebsmotor ein Element eines Planeten- 
getriebes an. Ein anderes Element des Planetengetriebes wird 
mechanisch vom Verbrennungsmotor der Erntemaschine her 
angetrieben. Am dritten Element des Planetengetriebes steht 
dann eine durch den Antriebsmotor variierbare Drehzahl fur die 
Zufuhreinrichtung oder Gutbearbeitungseinrichtung zur 

Verf ugung . 

Die Drehzahl der Pumpe kann im Einzelnen durch einen Verbren- 
nungsmotordrehzahlsensor erfasst werden. Letzterer erfasst die 
Drehzahl eines die Pumpe antreibenden Verbrennungsmotors , die 
mit der Drehzahl der Pumpe im festen, bekannten Verhaltnis 
steht . 
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Die Steuerung benotigt eine Information iiber die Drehzahl der 
Gutbearbeitungseinrichtung oder der Zuf uhreinrichtung . Diese 
kann durch einen Sensor ermittelt werden, der direkt mit der 
Gutbearbeitungseinrichtung oder der Zuf uhreinrichtung oder 
ihrer Antriebswelle zusammenwirkt . Denkbar ist auch, dass der 
Sensor die Drehzahl eines Elements erfasst, das von der 
Gutbearbeitungseinrichtung oder der Zuf uhreinrichtung angetrie- 
ben wird bzw. diese antreibt, wie beispielsweise ein Verbren- 
nungsmotor . 

Alternativ oder zusatzlich zur Lehre des Anspruchs 1 wird 
vorgeschlagen, dass die Steuerung das Drehzahlverhaltnis von 
zwei zur Drehzahlerf assung eingerichteten Sensoren lernen kann, 
z. B, bei der ersten Betriebsauf nahme der Erntemaschine oder in 
regelmaftigen Abstanden, und abspeichern. Fallt einer der 
Sensoren aus, kann die Steuerung auf den anderen Sensor 
zuruckgreifen. Eine derartige Anordnung kann bei Sensoren 
Verwendung finden, die zur Erfassung der Drehzahl der 
Gutbearbeitungseinrichtung und/oder der Zuf uhreinrichtung 
eingerichtet sind und eine Stellgrofte basierend auf den 
Signalen dieser Sensoren erzeugen. 

Die Erfindung eignet sich insbesondere dazu, bei Feldhackslern 
eine konstante Schnittlange zu erzielen. Sie kann aber auch bei 
Ballenpressen mit Schneideinrichtungen verwendet werden oder 
bei Mahdreschern gewahrleisten, dass das Erntegut in konstanten 
Abstanden mit Dreschelementen einer Dreschtrommel in Beruhrung 
kommt . 

In den Zeichnungen ist ein nachfolgend naher beschriebenes Aus- 
f uhrungsbeispiel der Erfindung dargestellt. Es zeigt: 

Fig. 1 eine Erntemaschine in Seitenansicht und in 

schematischer Darstellung und 

Fig. 2 ein Schema des Antriebs der Hackseltrommel und 

der Einzugswalzen der Erntemaschine aus Figur 1. 
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Eine in Figur 1 gezeigte Erntemaschine 10 in der Art eines 
selbstfahrenden Feldhackslers baut sich auf einem Rahmen 12 
auf, der von vorderen und ruckwartigen Radern 14 und 16 getra- 
gen wird. Die Bedienung der Erntemaschine 10 erfolgt von einer 
Fahrerkabine 18 aus, von der aus eine Erntegutaufnahmevorrich- 
tung 20 einsehbar ist. Mittels der Erntegutauf nahmevorrichtung 
20 vom Boden auf genommenes Gut, z. B. Mais, Gras oder derglei- 
chen, wird durch vier Einzugswalzen 30, 32, 34, 36 einer 
Hackseltrommel 22 zugefuhrt, die es in kleine Stucke hackselt 
und es einer Fordervorrichtung 2 4 auf gibt . Das Gut verlasst die 
Erntemaschine 10 zu einem nebenher fahrenden Anhanger iiber 
einen drehbaren Austragsschacht 26. Zwischen der Hackseltrommel 
22 und der Fordervorrichtung 24 ist eine Nachzerkleinerungsvor- 
richtung mit zwei zusammenwirkenden Walzen 28 angeordnet, durch 
die das geforderte Gut der Fordervorrichtung 24 tangential 
zugefuhrt wird. 

In der Figur 2 ist schematisch der Aufbau der Antriebsein- 
richtungen der Erntemaschine 10 aus Figur 1 dargestellt. Ein 
Verbrennungsmotor 38, in der Regel ein Dieselmotor, stellt die 
Antriebsleistung fur den Vortrieb und die Gutbearbeitungs- und 
-forderelemente der Erntemaschine 10 bereit. Seine Ausgangs- 
welle 40 treibt uber eine Riemenscheibe 42 einen Treibriemen 44 
an, der uber eine Riemenscheibe 46 die Fordervorrichtung 24 und 
eine weitere Riemenscheibe 48 die Hackseltrommel 22 antreibt. 
Die Welle 50 der Hackseltrommel 22 ist aulierdem mit einem 
Schnittlangengetriebe 52 verbunden. Das Schnittlangengetriebe 
52 enthalt ein Planetengetriebe (nicht eingezeichnet ) , dessen 
Ringrad mit der Welle 50 gekoppelt ist. Das Sonnenrad wird 
durch einen hydrostatischen Antriebsmotor 54 angetrieben, der 
von einer hydrostatischen Pumpe 56 mit unter Druck stehendem 
Hydraulikfluid versorgt wird. Die Pumpe 56 wird durch die 
Ausgangswelle 40 des Verbrennungsmotors 38 angetrieben. Der 
Planetenradtrager des Planetengetriebes steht wiederum uber ein 
Getriebe 58 mit den Einzugswalzen 30 - 36 in Antriebs- 
verbindung. Die Erntegutaufnahmevorrichtung 20 wird ebenfalls 
durch das Schnittlangengetriebe 52 angetrieben. Der Aufbau und 
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99/48353 A und der DE 102 07 467 A bekannt, deren C 
durch Verweis mit in die vorliegende Anmeldung 



werden. 



Das Schnittlangengetriebe 52 ermoglicht beim Erntetr 
Variation der Drehzahl des hydrostatischen Antriel 
die Drehzahl der Einzugswalzen 30 - 36 und 
Schnittlange des gehackselten Gutes auf einen gewii 
einzustellen. Dabei stellt der mechanische Antri- 
Welle 50 den grofieren Teil der Antriebsleistung ber 
der in beiden Richtungen antreibbare hydrostatisclr 
motor 54 eine Variation der Schnittlange ermog 
Erntebetrieb wird die Antriebsleistung fur die I 
nahmevorrichtung 20 nur durch die Welle 50 bereitc 
die Erntegutauf nahmevorrichtung 2 0 und die Einzugs- 
36 im Falle eines Gutstaus reversieren zu konnen, w~ 
Reversiermodus die Antriebsverbindung zwischen d- 
trommel 22 und der Ausgangswelle 40 des Verbrennur- 
durch eine (nicht eingezeichnete) Kupplung aufgetre 
Antriebsleistung des hydrostatischen Antriebsmoton 
das Planetengetriebe hindurchgeleitet , um die Einzi^ 
36 und die Erntegutaufnahmevorrichtung 20 in ge= 
Erntebetrieb umgekehrter Drehrichtung anzutreiben. 

Die Ausgangswelle 40 des Verbrennungsmotors 38 treifc 
eine hydrostatische Versorgungspumpe 60 an, die 
elektromagnetischen Ventilzusaramenbau 62, der Pr 
ventile ehthalt, mit einem Hydromotor oder -z= 
verbunden ist, der zur Verstellung einer Taumel^ 
hydrostatischen Pumpe 56 eingerichtet ist. Altet 
zusatzlich kdnnte der hydrostatische Antriebsmotor S 
motorisch verstellbaren Taumelscheibe ausgestattet 
von der Steuerung 66 verstellt wird. Der elektrcz 
Ventilzusammenbau 62 ermoglicht entsprechend ihm 
elektrischer Signale eine Variation der Drehzahl de= 
tischen Antriebsmotors 54. Die Versorgungspumpe 6C 
andere hydrostatische Pumpe stellt weiterhin den Be 
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Der elektromagnetische Ventilzusammenbau 62 ist mit einer 
Steuerung 66 verbunden, die weiterhin mit einem Hackseltrommel- 
drehzahlsensor 68 und einem Verbrennungsmotordrehzahlsensor 70 
gekoppelt ist. Der Hackseltroircmeldrehzahlsensor 68 erfasst die 
Drehzahl der Hackseltrommel 22 beispielsweise optisch mittels 
einer mit der Hackseltrommel 22 rotierenden Lochscheibe oder 
elektromagnetisch z. B. mittels eines Reedrelais, das mit einem 
oder mehreren an der Hackseltrommel 22 angebrachten Magneten 
zusammenwirkt . Der Verbrennungsmotordrehzahlsensor 70 kann mit 
einer elektronischen Motorsteuerung des Verbrennungsmotors 38 
gekoppelt sein. Alternativ erfasst er die Drehzahl des 
Verbrennungsmotors 38 an der Ausgangswelle 40 in einer der 
Arten, wie sie bezuglich des Hackseltrommeldrehzahlsensors 68 
beschrieben wurden. Weiterhin ist die Steuerung 66 mit einer 
Schnittlangeneingabeeinrichtung 72 verbunden. Die Schnitt- 
langeneingabeeinrichtung 72 befindet sich in der Fahrerkabine 
18 und umfasst einen Drehknopf 74, der mit einer Kodierscheibe 
7 6 mit Lochern verbunden ist. Eine Lichtschranke 7 8 erfasst die 
Drehrichtung und Drehgeschwind±gkeit der Kodierscheibe 76. Die 
Schnittlangeneingabeeinrichtung 72 ermoglicht es dem Bediener, 
der Steuerung 66 eine Information bezuglich der gewunschten 
Schnittlange zuzufuhren. Anstelle des Drehknopfs 74 und der 
Kodierscheibe 7 6 konnte als Schnittlangeneingabeeinrichtung 72 
auch ein Potentiometer oder eine Tastatur verwendet werden. Die 
eingestellte Schnittlange wird dem Bediener mittels einer mit 
der Steuerung 66 verbundenen Anzeigeeinrichtung 80 angezeigt. 
Es ware auch denkbar, den Sollwert der Schnittlange automatisch 
zu bestimmen, z. B. durch Sensoren, die Eigenschaf ten des 
Ernteguts erfassen. Dadurch kann die Schnittlange selbsttatig 
auf einen Wert eingestellt werden, bei dem das Gut optimal 
verdaut werden kann. Die Steuerung 66 ist vorzugsweise durch 
eine Busleitung mit der Schnitt langeneingabeeinrichtung 72, der 
Anzeigeeinrichtung 80, dem elekt romagnetischen Ventil- 
zusammenbau 62 sowie dem Hackseltrommeldrehzahlsensor 68 und 
dem Verbrennungsmotordrehzahlsensor 70 verbunden. 
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seltrommeldrehzahlsensor. 68 und vom Verbrennungsmotordrehzahl- 
sensor 70. Aulierdem erhalt sie eine Information iiber die 
gewunschte Schnittlange von der Schnittlangeneingabeeinrichtung 
72. Die zum Erzielen der gewunschten Schnittlange erf orderliche 
Drehzahl des hydrostatischen Antriebsmotors 54 und somit die 
Signale, die dem elektromagnetischen Ventilzusammenbau 62 
zuzufuhren sind, hatngen von der Drehzahl der Hackseltrommel 22 
und der Zahl der una den Umfang der Hackseltrommel 22 angeord- 
neten Messer ab, die definieren, in welchen zeitlichen Abstan- 
den das Gut geschnitten wird. Aulierdem definiert die Hacksel- 
trommeldrehzahl eine Eingangsdr ehzahl des Planetengetriebes im 
Schnittlangengetriebe 52. Die Drehzahl des hydrostatischen 
Antriebsmotors 54 hangt aulierdem von der Drehzahl der Pumpe 5 6 
ab, die durch die Drehzahl des Verbrennungsmotors 38 vorgegeben 
wird. Dabe-i ist generell die Drehzahl des Antriebsmotors 54 
umso grofter, je schneller die Pumpe 56 angetrieben wird. Die 
Steuerung 66 stellt dem elektromagnetischen Ventilzusammenbau 
somit Signale bereit, die anhand der Drehzahl der Hacksel- 
trommel 22 (gemessen mit dem Hackseltrommeldrehzahlsensor 68) , 
der Drehzahl des Verbrennungsmotors 38 (gemessen mit dem 
Verbrennungsmotordrehzahlsensor 70) und dem Schnittlangen- 
sol.lwert (basierend auf der Schnittlangeneingabeeinrichtung 72 
Oder; einem selbsttatig ermittelten Wert) festgelegt werden. Im 
Einzelnen kann in der Steuerung eine Tabelle, ein Kennlinien- 
feld oder ein Algorithmus abgespeichert sein, urn aus den drei 
Eingangsgrolien die Stellgrbfle fur den elektromagnetischen Ven- 
tilzusammenbau 62 zu bestimmen. Die Steuerung 66 bestimmt die 
dem Ventilzusammenbau 62 zugeflihrten Signale in der Regel 
digital und setzt sie mittels eines Digital-Analogwandlers in 
Spannungswerte urn, die den Proportionalventilen des Ventilzu- 
sammenbaus 62 zugefuhrt werden. Die Signale fur den Ventilzu- 
sammenbau 62 werden somit ohne Erfassung der Drehzahl der 
Einzugswalzen 30 - 36 ermittelt. Die Steuerung 66 stellt die 
Drehzahl der Einzugswalzen 30 - 36 auf einen Wert ein, der zum 
Erreichen der gewunschten Schnittlange fuhrt, ohne ein Rtick- 
kopplungssignal zu verwenden. Wenn die Drehzahlen des Verbren- 
nungsmotors 38 und der Hackseltrommel 22 absinken, beispiels- 
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dieses Absinken anhand der Signale der Sensoren 68, 70 und 
veranlasst, dass die Drehzahl des hydrostatischen Antriebs- 
motors 54 entsprechend abgesenlct wird, so dass die Schnittlange 
zumindest naherungsweise konstant bleibt. Steigen die 
Drehzahlen der Hackseltrommel 22 und des Verbrennungsmotors 38 
anschlieliend wieder an, veranlasst die Steuerung 66 analog ein 
Anheben der Drehzahl des hydrostatischen Antriebsmotors 54. 

Beim Reversieren wird die Drehzahl des Antriebsmotors 54 auf 
einen vorgegebenen Wert eingestellt. Dabei berucksichtigt die 
Steuerung 66 ebenfalls die durch den Verbrennungsmotordrehzahl- 
sensor 70 erfasste Drehzahl des Verbrennungsmotors 38. 

Die Drehzahlen der Hackseltrommel 22 und des Verbrennungsmotors 
38 weisen ein konstantes Verhaltnis auf, welches durch die 
Ubersetzung des Antriebes mit dem Riemen 44 definiert ist. 
Dieses Verhaltnis ist, da sich in der Regel kein Schlupf 
bemerkbar macht, konstant. Es ware daher denkbar, auf das 
Signal eines der Sensoren 68, 70 zu verzichten. Dazu kann ab 
Werk nur einer der Sensoren 68, 70 eingebaut werden, wahrend 
der Steuerung 66 eine Information uber das Ubersetzungs- 
verhaltnis einprogrammiert wird bzw. sie a priori eingerichtet 
ist, den Ventilzusammenbau 62 nur anhand des Signals des 
verbleibenden Sensors anzusteuern. Fur den Fall, dass einer der 
Sensoren 68, 70 versagt, ist es aber sinnvoll, dass die 
Steuerung 66 selbsttatig das Drehzahlverhaltnis von Verbren- 
nungsmotor 38 und Hackseltrommel 22 erlernt, so dass sie beide 
Drehzahlen aus dem Messwert nur eines der Sensoren 68, 70 
ableiten kann. Dazu kann die Steuerung 66 zu bestimmten 
Zeitpunkten, beispielsweise beim ersten Betrieb oder nach 
bestimmten Zeitintervallen, das Drehzahlverhaltnis der beiden 
Sensoren 68, 70 erfassen. Eine Information uber das 
Drehzahlverhaltnis wird abgespeichert . Falls einer der Sensoren 
68, 70 spater versagt, was anhand eines fehlenden oder 
offensichtlich unkorrekten Signals (z. B. ubermaftige Abweichung 
von einem moglichen Drehzahlbereich) erkennbar ist, leitet die 
Steuerung aus dem Signal des verbleibenden Sensors die Drehzahl 
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Anzumerken ist, class die Steuerung 66 unabhangig von der 
Verwendung des Planetengetriebes im Schnittlangengetriebe 52 
ist. Es ware somit auch denkbar, die Einzugswalzen 30 - 36 
ausschlieMich durch den hydrostatischen Antriebsmotor 54 
anzutreiben. Aufrerdem konnte ein weiterer Sensor der Steuerung 
66 eine Information tiber die Drehzahl der Einzugswalzen 30 - 36 
zufuhren. Diese Information kann beispielsweise im Falle eines 
Versagens beider Sensoren 68, 7 0 zur Regelung der Drehzahl der 
Einzugswalzen 30 - 36 dienen. 
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Patentanspruche 

Erntemaschine (10) mit einer Zuf uhreinrichtung, die 
betreibbar ist, einer Gutbearbeitungseinrichtung Ernte- 
gut zuzufuhren, und mit einer Steuerung (66), die ein- 
gerichtet ist, basierend auf der erfassten Drehzahl der 
Gutbearbeitungseinrichtung bzw . Zuf uhreinrichtung eine 
Stellgrofie zu erzeugen, die bei einer Anderung der 
erfassten Drehzahl bewirkt, dass die Differenz zwischen 
dem aktuellen Drehzahlverhaltnis von Zuf uhreinrichtung 
und Gutbearbeitungseinrichtung und dem Solldrehzahl- 
verhaltnis zumindest verringert wird, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die Steuerung (66) betreibbar ist, die 
Stellgrofte unabhangig von einer Erfassung der 
Geschwindigkeit der Zuf uhreinrichtung oder der Gutbear- 
beitungseinrichtung zu erzeugen. 

Erntemaschine (10) nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die Steuerung (66) betreibbar ist, 
anhand der erfassten Drehzahl der Gutbearbeitungsein- 
richtung oder der Zuf uhreinrichtung und des Sollwerts 
des Verhaltnisses zwischen der Drehzahl der Zufuhr- 
einrichtung und der Drehzahl der Gutbearbeitungs- 
einrichtung eine Stellgrofte fur die Zuf uhreinrichtung 
oder die Gutbearbeitungseinrichtung zu ermitteln. 

Erntemaschine (10) nach Anspruch 2, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die Steuerung (66) betreibbar ist, die 
Stellgrofte mittels einer Tabelle und/oder eines 
Algorithmus zu ermitteln. 

Erntemaschine (10) nach einem der Anspruche 1 bis 3, 
dadurch gekennzeichnet , dass die Steuerung (66) 
betreibbar ist, eine Stellgrofte fur die Zufuhrein- 
richtung oder die Gutbearbeitungseinrichtung weiterhin 
basierend auf einer gemessenen Drehzahl, mit der eine 
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Pumpe (56) angetrieben wird, die einen hydrostatischen 
Antriebsmotor (54) der Zuf uhreinrichtung oder der 
Gutbearbeitungseinrichtung mit unter Druck stehendem 
Hydraulikf luid versorgt, zu ermitteln. 

Erntemaschine (10) nach Anspruch 4, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass der Antriebsmotor (54) die Zuf uhrein- 
richtung oder die Gutbearbeitungseinrichtung direkt 
oder liber ein Getriebe mit fester oder umschaltbarer 
Ubersetzung oder uber ein Planetengetriebe, das 
weiterhin ein mechanisch durch einen Verbrennungsmotor 
(38) angetriebenes Element umfasst, antreibt. 

Erntemaschine (10) nach Anspruch 4 oder 5, dadurch 
gekennzeichnet, dass die Drehzahl, mit der die Pumpe 

(56) angetrieben wird, mittels eines Verbrennungsmotor- 
drehzahlsensors (70) erfasst wird, der die Drehzahl 
eines Verbrennungsmotors (38) misst, der mit der Pumpe 

(56) in Antriebsverbindung steht. 

Erntemaschine (10) nach einem der Anspruche 1 bis 6, 
dadurch gekennzeichnet , dass die Drehzahl der Gutbear- 
beitungseinrichtung oder der Zuf uhreinrichtung durch 
einen Sensor (68) erfassbar ist, der die Drehzahl der 
Gutbearbeitungseinrichtung oder der Zuf uhreinrichtung 
direkt erfasst. 

Erntemaschine (10) nach einem der Anspruche 1 bis 7, 
dadurch gekennzeichnet, dass die Drehzahl der Gutbear- 
beitungseinrichtung oder der Zuf uhreinrichtung durch 
einen Sensor (70) erfassbar ist, der die Drehzahl eines 
in Antriebsverbindung mit der Gutbearbeitungseinrich- 
tung oder der Zuf uhreinrichtung stehenden Elements 
erfasst . 

Erntemaschine (10) mit einer Zuf uhreinrichtung, die 
betreibbar ist, einer Gutbearbeitungseinrichtung Ernte- 
gut zuzufuhren, und mit einer Steuerung (66), die ein- 
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gerichtet ist, basierend auf der erfassten Drehzahl der 
Gutbearbeitungseinrichtung bzw. Zuf uhreinrichtung eine 
Stellgrofie zu erzeugen, die bei einer Abweichung des 
Verhaltnisses zwischen der Drehzahl der Zufuhr- 
einrichtung und der Drehzahl der Gutbearbeitungs- 
einrichtung von einem Solldrehzahlverhaltnis bewirkt, 
dass die Differenz zwischen dem Soil- und dem 
Istdrehzahlverhaltnis zumindest verringert wird, 
insbesondere nach einem der Anspriiche 1 bis 8, dadurch 
gekennzeichnet, dass die Steuerung (66) mit mehreren 
zur Erfassung der Drehzahl der Zuf uhreineinrichtung 
und/oder der Gutbearbeitungseinrichtung eingerichteten 
Sensoren verbunden ist, z. B. rait einem Sensor (68), 
der die Drehzahl der Gutbearbeitungseinrichtung direkt 
erfasst, und/oder einem Sensor (70), der die Drehzahl 
eines in Antriebsverbindung mit der Gutbearbeitungs- 
einrichtung stehenden Elements erfasst, und dass die 
Steuerung (66) betreibbar ist, das Drehzahlverhaltnis 
der beiden Sensoren zu erfassen und abzuspeichern, um 
bei Versagen eines der Sensoren auf den verbleibenden 
Sensor zuruckgreif en zu konnen. 

Erntemaschine (10) nach einem der vorhergehenden 
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet , dass die Gutbearbei- 
tungseinrichtung eine Hackseltrommel (22) ist, und dass 
die Zufuhreinrichtung Einzugswalzen (30-36) aufweist, 
wobei die Steuerung (66) die Drehzahl der Einzugswalzen 
(30-36) derart einstellt, dass ein Sollwert fur die 
Schnittlange erzielt wird. 
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Case 9198 DE 

Zusammenf as sung 

Die Erfindung betrifft eine Erntemaschine (10) mit einer 
Zufuhreinrichtung, die betreibbar ist, einer Gutbearbeitungs- 
einrichtung Erntegut zuzufuhren, und mit einer Steuerung (66), 
die eingerichtet ist, die Drehzahl der Zufuhreinrichtung 
und/oder Gutbearbeitungseinrichtung basierend auf der erfassten 
Drehzahl der Gutbearbeitungseinrichtung auf einen Wert 
einzustellen, bei dem ein Sollwert des Verhaltnisses zwischen 
der Drehzahl der Zufuhreinrichtung und der Drehzahl der 
Gutbearbeitungseinrichtung erzielt wird. 

Es wird vorgeschlagen, dass die Steuerung (66) betreibbar ist, 
die Geschwindigkeit der Zufuhreinrichtung unabhangig von einer 
Erfassung der Geschwindigkeit der Zufuhreinrichtung einzustel- 
len. Die Geschwindigkeit der Zufuhreinrichtung wird somit nicht 
geregelt, sondern nur eingestellt, was einen Sensor einspart 
und Regelschwingungen vermeidet. 

Figur 2 
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